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@ Bearbeitungsanlage 

© Bearbeitungsanlage fur Werkstucke, wobei die Anlage 
mehrere Zellen mit Schnittstellen und ein oder mehre're 
Roboter aufvyeist, dadurch gekennzeichnet, daf^ zumin- 
dest einige Zellen (2, 3, 4) einen.zentralen Transportrobo- 
ter (10) mit vergroflerter.Reichweite und ein oder mehrere 
urn den Transportrqboter (10) gruppierte Arbeitsplatze (5) 
aufweiseh, wobei' an der Schnittstelle (6) zu der oder den 
' Nachbarzelle(n) ein Puffer (15) mit mehreren Lagerplat- 
zen (17) fur Werkstucke (9) angeordnet ist. • 
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. BE S CH RE I BUNG 

. Bearbeitungsanlage 

Die -Erf indung betrifft eine Bearbeitungsanlage .fur 
Werkstucke mi t den Merkmalen im Oberbegrif f des " 
. Hauptanspruchs . . 

Eine solche Bearbeitungsanlage ist aus der Praxis bekannt. 
Sie besteht: aus mehreren nebeneinander angeordneten 
Zellen, in denen. mehrere Roboter arbeiten . . Zwischen : 
benachbarten Zellen sind Schnitts tellen ' vprhanden, an 
denen Werkstucke von einer Zelie zur arideren ubergeben 
werden konnen;. Diese Schnitts tell en haben zum Teil einen 
einfachen Ablageti'sch. .Es.gj,bt auch Falle, in denen die 
Werkstucke direkt vom einen Zellenroboter an den nachsten 
Zellenroboter ubergeben werden. Die., bekannten 
Bearbei.tungsaniagen haben das Problem, daft die- 
eingesetzten Roboter ubliche Bearbeitungsroboter sind, die 
eine begrenzte Reiehweite von in . der Regel . ca . 2m haben. 
Aufterdem sind die Zellen' raujtilich begrenzt und kdnnen nur 
eihe beschrankte Zahl von Arbeitsstellen aufweisen. Eine 
Mehrf achanofdnung von Robotern an einer Arbeitsstelle ist 
meist aus PlatzgriAnden nicht .moglich. 

Aus der Literature telle VDI Berichte 688' 

."Handhabungstechnik-' im Materialf lufi " , 08.06.1988, 'ist eine 
Maschine.nverkettung. jnit .einem Indus trieroboter bekannt. 
Der Roboter fungiert als reiner Transportroboter, der 
ausschliefilich Transf erauf gaben ha't . Er bringt die 
Maschinenteile von einer ersten zu einer zweiten Maschine 
und befordert sie dabei auf direktem Wege oder auf Umweg 
uber umgeb'ende- P'uf ferregale / Dies, ist eine eirifache 


Maschine.nverkettung und keine Verkettung von 
Bearbeitungszellen. 

Die DE-A-44 45 563 zelgt eine automatische 
Tel lezusammenbaumas chine, mit .mehreren Robotern, die 
innerhalb der gleichen Maschirie an. einem. gemeinsamen 
Arbeitstisch nebeneinahder angeordnet sind. Die Roboter 
haben iiberschneidende Arbeitsbereiche und konnen ihre 
Werkzeuge wechseln. Die Roboter nehiuen zugeftihrte Bauteiie 
auf .und bauen sie gemeinsam zu. Komponenten zusammen.^ Dies 
ist keine Verkettung unterschiedlicher Bearbeitungszellen . 

Die DE-A-32..09 222 befaflt sich mit. einer Arbeitsstation- 
innerhalb yon'zwei sich schneidenden Transf erlinien, wobei 
vier iiber Eck eingesetzte Roboter' wahlweise an der einen 
pder, der anderen- Transf erlihie arbeiten "sollen. Hier fehlt 
es- ebenf alls ; an .einer Zellenausbil.dung und -verkettung. 

Aus der DD 233 965 ist eine flexible Verkettung von 
Fertigungseinheiten bekannt, die aus verschiedenartigen 
Bearbeitungsmaschinen mit jeweils einem zugeordneten 
. konvent'ionellen Manipulator- bestehen.. Der -Bauteil transf er 
wird mit .beweglichen Obergabetischen durchgef uhrt . 

Aus. der DE-A-32 28 378 ..ist ein Hubsystem fur die gezielte 
Zufuhrung voh .Werkstucken zu einer 
Mehrpunkt-Schweiiimaschine- in Verbindung 'mit ' einem 
Hubshuttle . bekannt. - 

Die . DE-A-35 09 006 befafit sich mit der Blechf ertigung, 
wobei die" in Paletten aus einem Hochregal entnommenen ' 
Bleche von einer sp'ezie.l.len .Vorrichtung. vereinze-lt und' 
dann- einer Blechbearbeitungsmaschine zugef iihrt werden. 

Die DE-C-42 44 351 zeigt eine automatische Transportanlage 
' fur eine Fertigungsanlage und die DE-C-25 38 567 ein 
Umlauf system .fur sich selbstandig bewegende Fahrzeuge, die 


entlang .Fuhrungseinrichtungen eines FUhrungsnetzes bewegt 
• werden, ■ 

Es ist daher Aufgabe der ; vorliegenden Erfindung, eine 
. Bearbeitungsanlage mit einer verbesserten Zellenstruktur 
. auf zuzeigen. . 

Die Erfindung lost, diese Aufgabe unter den Merkmalen Im ■ 
Hauptanspruch 

Bei der erf indungsge.maflen Anlage haben zumindest einige, 
vorzugsweise. alle Zellen, . einen zentralen 
Transportroboter, der eine vergr6fterte Reichweite von ; 
vorzugsweise mindestens 2,8 m oder. mehr aufweist. Dieser 
Roboter hat vorzugsweise' nur Transportaufgaben und bedient 
die verschiedenen vorzugsweise iaehrfach innerhalb, einer ' 
Zelle. vorhandenen. Arbeit spiatze , An diesen sind wiederum 
eiri oder mehrere Bearbeitungsroboter' vorhanden, die .eine * 
geringer.e Grofte- und Reichweite aufw'eisen konnen. '.Durch .die 
gro/Je Reichweite des zentralen Transportroboters kann die 
.Zellengrofle wesentlich erweitert werden . ... Dadurch haben 
mehr Arbeitsstellen innerhalb einer Zelle ' Platz... Vor allem 
kann durch die groiie' Reichweite der Transportroboter auch' 
Eingabe- und/oder .Ausgabestellen in. einer zweiten 
hoherliegenden Ebene der Zelle bedienen, Durch die 
hochliegenden Eingabe- bzw. Ausgabestellen kann Platz am 
Zellenboden ge'spart ' werden, was wiederum Raum fur • 
zusatzliche. Arbeitsplatze schafft. Die Arbeitskapazitat 
einer, Zelle kann mit der er f indungsgemaflerv Gestaltung 
dadurch wesentlich erhoht werden . -AuJlerdem lassen sich die 
erf indungsgemafien Zellenstrukturen lei'chter 
standafdisieren und zur schnellen Erstellung von' Layouts 
einsetzen. . ^ 

An einer oder mehreren Schnitts tellen zwischen 
behachbarten Zellen ist 'eiri Puffer mit mehreren 
Lagerplatzen fur Werkstucke angeordnet HierfUr ist die 
groft.ere Reichweite des Transportroboters von* Vorteil . Dies 



gilt insbesondere, wenn der* Puffer in .der bevorzugten 
Ausfuhrungsform drei oder mehr Lagerplatze hat. Diese 
Gestaltung bietet eine groJiere Betriebssicherheit der 
Bearbeitungsanlage, bzw. der einzelnen Zellen. Der oder.. 
5 die Puffer konnen bei. Ausfall. einer Zelle eine groftere 

Zahl von Werkstticken zwischenspeichern, so daft eine lokale 
Zellenstorung nicht sofoxt die gesamte Bearbeitungsanlage 
in Mitleidenschaf t zieht. 

io • Der Transpbrtrpboter mit seiner, groflen Reichweite 

ermoglicht es auch, den Puffer trotz der mehrfachen 
Lagerplatze .starr und ohne zusatzliche Antriebe 
auszubilden . Dies spart Bauaufwand, Platzbedarf und ..... : 
Kosten. AuBe'rde.m kann der- Puff er in . einer besonders 
.•15 platzsparenden Weise als hoqhbauendes Regal ausgebildet ■ 
werden . Mit seiner besonderen Reichweite kann . der . 
Transportrobpter auch hochliegende Lagerplatze, im Regal 
. erreichen. 

20 Der Transp6rtroboter selbst . ist ■ yprzugsweise 'auf einem 
, Sockel erhoht' angeordnet . Dies kann seine Reichweite 

vergroliern; was insbesondere- in der -Reichhohe' si.ch. 
'; vorteilhaf t auswirkt . . Auiierdem ist der Transportroboter 
vorzugsweise auf die erste Drehachse I optimiert- und kann 
25 *•' um di.ese Achse besonders' schnelle.. Bewe.gungen ausfuhren/ 
Der gesamte Transpprtf lufl und die Schnelligkeit der 
Transpoftbewegungen ihnerhalb. der Zelle ■ werden dadurch 
deutlich gegenuber konventibnellen Roboterkoastrukt ionen 
beschleuriigt und verbessert.. 
30 • ' 

Konventionelle. Bearbeitungfsanlag'en mit . mehreren 
' aneinandergrenzenden .Zellen bilden _ein.e . geschlossene 
•/ "''Eihheit'"/ die nur uiugangen, nicht.. aber durchquert werden 
;kann. Bei der erf indungsgemafien, Bearbeitungsanlage ist 
.35 -dies anders. Dur'ch die groJie Reichweite des . 

Transportroboters ' und s.e'ine Fahigkeit, auch hochliegende 
v Arbeits- und Lagerbereiche- zu bedienen, kann im. 


Bodenbereich an den Zellengrenzen, bzw. Schnittstellen ein 
DurchlaB. ftir Personen und/oder Material geschaffen werden. 
Insbesondere der Puffer, bzw. das Regal kohnen im 
Bodenbereich einen solchen Durchlafi aufweisen, der 
entsprechend abgeschiriut und geschutzt werden kaiin. Im 
Durchlalibereich kann auch.ein Fordermittel vorhanden . sein . 
Durch di.ese Konstruktion kann die Bearbeitungsarilage an 
ein oder mehreren Stellen zwischen den Zellen durchquert 
werden, was die . Inf ras.truktur der Transportwege innerhalb 
einer .Gesamtf abrikation wesentlich verbessert und ■ 
erleichtert: . 

In den Unteranspruchen sind weitere vorteilhaf te 
Ausgestaltungen der ■ Erf indung angegeben . 


> » • • • • 
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Die Erfindung- ist in. den Zeichnungen beispi'el'sweise und 
scheniatisch dargestellt. Im einzelnen zeigen: 


5 Figur 1: , ■ in einer pe-rspektivischen . barstellurig- 

eine" Bearbeitungsanlage mit mehreren 
■ Zellen' und 

\ Figur 2: • eine Variante zu Figur - 1 mit Durchlassen 

10 an..'den Schnittstellen ' zwischen den 

Zellen. 


In'-Figur 1 und 2 ist eine Bearbeitungsanlage (1) fur- 
ls Werkstucke ( 9 )' dargestellt- Hierbei. handelt es- sich 

vorzugsweise urn eine Schweilianlaga . Es konnen aber auch 
• beiiebige andere und auch verschiedene Arbeitsvorga.nge 
inner ha lb derAnlage 1 durchgef uhrt werden. " Die 
Bearbeitungsanlage (1) ist- in mehrere Zellen (2,3,4) 
20 . unterteilt, die aneinandergrenzen und • in. der gezeigten. 
Ausf uhrungsf orm z . B . ..in einer Reihe "hintereinander . 
. angeord.net sind . Die Zellen .. (-2 , 3 , 4). konrien in beliebiger 
•• ' • •' Zahl und ansonsten auch in einer beliebigen Anordnung, . . 

•z .B, in . einem Kre.'is , in einer. Mehrf achanordnung / . 
25 hintereinander '.und . nebeneinandef oder in einer sonstig. 
beliebigen Struktur vorhanden sein. 

Zwischen benachbarten -Zellen . (2, 3, 4) ist jeweils 
' mindestens eine Schnitt stelle (6) vorhanden. An dieser 

30 Schnittstelle (6) findet die Ubergabe von den in der . 

jeweiligen Zelle (2,3,4) bearbeiteten Wer.kstuck'en (9)* 
statt. An der Schnittstelle (-6) ' konnen . aber auch andere . 

_ _ : .Uber.gabevorga-nge,-- z; B". - f ur Zulief erteile etc. stattfinden. 

35 'Die Zellen (2,3,4) konnen aufierdem ein oder mehrere 

■ Eingabestellen • (7) und/oder Ausgabestellen " (8) aufweisen. 
An diesen Stellen (7,8) konnen Werkstucke (9), aber auch 


Zulieferteile, : Betriebsmittel und sons.tige bellebige Guter 
•ein- und ausgeschleust werden. In der gezeigteh 
Ausf uhrungsf orm hat die erste Zelle (2) eine Ein'gabes telle 
(7), an der das Werkstuck (9)/ z.B. in Form eines . 
Rohbauteiles , per' Hand oder maschinell bereitges tellt 
wird. In der gezeigten Ausf uhrungsf orm ist ein • 
bodenstandiger Aufgabetisch vorhanden/ an dem das 
Werkstuck .(9) manuell. aufgelegt wird. Alternativ , oder 
zusat zlich kann auch, eine rhaschinelle Eiftgabestelle (nicht 
dargestellt) vorhanden sein. Bier, kann uber ein. beliebiges 
Fordersystem ein Werkstuck (9) oder . sonstiges Material 
zugef'uhrt .werden. 

In wenigst'ens einigen .. Zellen . (2,3,4), vor zugsweise in 
alien Zellen, ' ist ..mindes tens ein Transportroboter (10) . 
angeordnet, der vor zugsweise, zentral und am Zellenboden . 
pos.itioniert ist. Der Transportroboter (.10) hat eine 
. g.egenuber normalen Roboterkonst rukt ionen vergrofierte . 
Reichweite-. Vor zugsweise . betragt die Reichweite mindestens 
2,80 m. In. der gezeigteh Ausf uhrungsf orm ist die 
Reichweite'/ 3 - 4 m. groft. 

Der Transportrobpter' (10) hat vorzugswei.se . nur 
Transportauf gaben und besitzt dazu ein entsprechend 
.geeignetes Greif werkzeug . ■ Hierbei kann es sich urn beliebig 
geeignete Konstr.ukt ibn'en mit mechani-schenen Greif ern, 
Saugern. etc . handeln." Alternativ kann der Transportroboter 
.(10) auch e*ine- .We'chselkupplung besitzen, mit der die ' 
Greif werkzeuge autoruatisch ausgetauscht werden konnen . 
Hierzu kann ein geeignetes Mag.azin vorhanden sein.. (nicht 
dargestellt) . Zusat zlich zu den Greif wer kzeugen konnen 
dabei auch. Bearbeituhgswer kzeuge vorhanden ' und eingesetzt 
werden . . ; . • - - - - 1 - - " j - ' ' 

Der Transportroboter (10) ist auf einem Sockel (11) erhoht 
angeordnet . ■ Er ist aufierdem auf seine erste vertikal'e 
Drehach'se I optimiert. .Er kann sich dadurch gegenuber dem 
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Zellehboden bzw.- dem. Sockel ( 11 )" besonders schnell und 
. zielgenau drehen und dabei a.uch besonders ' schnell- 
. bes.chleuni-gen und bremsen . 

5 Rund urn den vorzugsweise zentral und 'in der Zellehmitte 

angeordneten .Transportroboter • (10) .bef inden sich ein oder ■. 
mehrere Arbeitsplatze (5), die vorzugsweise allesamt.in 
der Reichweite des zentralen Transportroboteirs (10) liegen 
. und von diesem bedient werden konnen. An den einzelnen 
' 10 Arbeitsplatzen (5). wird das zugefiihrte Werkstiick (9) .in 
beliebig geeigneter Weise bearbeitet ,.• z . B . geschweiftt, 
gebordelt oder mit Anbau- und Zulief erteilen erganzt.* An 
den Arbeitsplatzen (5) konnen ein oder mehrere beliebige 
Bearbeit $ vorrichtungen • ( 13 ) . vorhaad'en sein. In der 
15 bevorzugten Ausf uhrungsf ornv finden sich ein oder mehrere. 
'•• . Bearbeitungsroboter (13) an den Arbeitsplatzen (5) . Diese 
Roboter (13) haben vorzugsweise nur Bearbeitungsauf gaben 
urid ■ sind. .hierf ur ..entsprechend . klein und hierf'ur 'mit 
■' geringer Reichweite ausgestattet. Sie konnen <■ / . -v 
20 • . Wec.hselwer kzeuge haben, Aufterdem konnen die 

Bearbei tungsvo.rrichtungen, ( 13) bzw. Roboter (13) auch . 
' .Zufuhrauf gaben .wahrnehmen . : . 

An der Schnitt.stelle (6) zwischen benachbarten- Zeilen 
(2,3,4) befindet sich jeweils .mindesten ein Puffer (15), 
der'mehrere Lagerplatze (.17 ) " auf weis-t . In der bevorzugten 
Ausf uhrungsform hat der Puffer. (15) drei dder-mehr ■ 
Lagerplatze- (17). Der Puffer (15)' is'.t .vorzugsweise starr ' 
ausgebildet und ' hierfiir' .insbesondere als hochbauendes 
Puf ferregal (16) gestaltet. In den' Puf fern (15) werden in. 
der einen Zelle- '(2,3,4) fertig gestellten. Werkstucke- ('9) 
vom Trahsportroboter .'(10) abgelegt und konnen yom_ 
Transportroboter (10) der Nachbarzelle zur ' dor t igen , 
Weiterbea'rbeitung entno'mmen werden.. Im Puffer' (15) .konnen 
mehrere Werkstticke ' ( 9-) zwischengespeichert werden, was 
insbesondere bei Taktverschiebungen, einer lokalen : 
Ze'llenstorung oder dergleiohen von Vorteil ist. 


30 
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In der Variante voo Figur i sind die Puffer (15) 
bodenstandig . In der alternativen Ausf uhrungsf orm von- . 
' Figur 2 bieten die Puffer (15) vorzugsweise im 
Bodenbereich' einen ■ Durchlaft (18), der sich entlang der 
Grenzen bzw. Schnittstellen (.6) erstreckt. Figur 2 zeigt . 
■hierzu' zwei Varianten. Im linken Puffer (15) ist der 
Durchlali (18) als ein geschiitzter- Durchgang fur Personen' • 
gestalt.et, die die :Anlage (1) entlang der Zelle'ngrenze 
bzw. Schnittstellen. ( 6) : durchqueren konnen. Hierzu sind 
beidseits der Puffer (15.) entsprechend.e 

Schut zvorrichtungen (nicht dargestellt) , wie Zaune Oder 
dergleichen, . angebracht'. 

. Der .rechte Puffer zeigt eine "Variante mit einern 
niedrigeren DurchlaB (18 ) , ' de-r die Transportbahn eines 
Forderinittels (19) ubergreift. Hier kainn durch den 
•Durchlaf3 (18) Material quer durch die Bearbeitungsanlage 
(1) transportiert .werden. Aulierdem konnen z . B / Wer kstucke 
(9) * zur Prufung ausgeschleus t werden..' Das Fordermittel 
..(19) kann eine Schienenbahh oder dergleichen beliebiges 
.Transportmittel . sein '.. Auch hier sind zusatzlich 
Schutzvorrichtungen (nicht dargestellt) vorhanden. Die 
Durchlasse (18) sind in beiden Ausf uhrungsf ormen 
vorzugsweise als Tunnels oder .Freigange ' im unteren Bereich 
der Puff erregale.. (16)' ausgebildet- Die . Lagerplat ze (17) 
befinden sich allesamt uber den. Durchlassen (18). 

An der einen • Zelle (4) ist in beiden Ausf uhrungsf ormen von 
Figur 1 und 2 eine Ausgabes telle :(8)' vorhanden,. ' die z.B. 
aus..einer Fofdervorrichtung, insbesondere der hier 
gezeigt-en Einschienenbahn bestehen kann. Hier kann- der 
zugeordnetre -Tran-sportrdboter;- ("10") "das " Wer kstuck (9). zum 
Abtransport. in einem anderen Bereich der Fabrikatlon " 
ablegen. .... .... 


-J - 


Die Eingabe- und/oder Ausgabestellen (7,8) befinden sich 
vorzugsweise in einer hochliegenden zweiten Zelle'nebene • 
und sind dabei vorzugsweise mit Abstand oberhalb der 
Arbeitsplatze (5) angeordnet . Sie konnen sich dabei. auch 
direkt uber den Arbeitsplatzen (5) befinden. Der 
Zellenraum ist in 'der gezeigten Ausf uhrungsf orm in zwei 
ubereinanderliegendeh Ebenen aufg.eteilt.', die beide von, den 
Transportrobotern . (10) dank, der vergrofierten Reichweite 
bedient ■ werden k5nnen. Daruberhinaus kann zusa'tzlich auch 
ribch eine dritte. und' .gegebenenf alls, weitere Ebene 
vorhanden sein, soweit dies die Roboterrei.chweite zulaftt. . 

Vorzugsweise" sind bis.auf. die manuelle Eingabestelle (7) 
"a lie anderen Ein- und Ausgabestellen . (7, 8 ) , insbesondere 
die maschi.nellen Eihgab.e- "und' Ausgabestellen, in einer 
hoherliegehden Zelleneben.e posit ioniert .. Am. Zellenboden 
. f indet durch die Arbeitsplatze (5) die 

Werkstuckbearbeitung. statt . Die hochliegenden . Ein- und, ■ 
Ausgabestellen (7,8.) sparen .Platz am. Zellenboden und 
ermoglichen eine entsprechend groftere Ausbreitung bzw.. 
Mehrf achariordnung der Arbeitsplatze ( 5 ) . Auch die 
Lagerplatze (17) der' Puffer (15) bzw. , Puf f erregale (16); . 
befinden sich vorzugsweise in solchen hoherliegenden . 
.Zellenebenen. 

Ab.wandlungen der gezeigten Aus f uhrungsf orm sind in^ 
verschiedener .Weise, moglich . Innerhalb der Zellen (2, 3,4). 
konnen auch zwei oder mehr Transportroboter (10) 
angeordnet sein. Je nach .Zellenauf gabe kann in manchen 
Zellen • auch ' auf diesen Transportroboter mit der. 
vergrofterten Reichweite verzic'htet^ werden . Aufterdem konnen 
die Puffer (15). in beliebig anderer- geeigneter Weise' 
au'sgebiidet' sein. "Die Arbeitsplatze (5) lassen sich 
ebenfalls beliebig gestalten . . Gleiches- gilt auch fur die 
Eingabe- und Ausgabestellen- (.7,8). 
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SCHUTZANSPRUCHE 

Bearbeitungsanlage fur Werkstucke, wobei die Anlage' 
mehrere Zellen mit Schnittstellen und ein. oder 
mehrere Roboter aufweist,- dadurch , 
g e k' e n n z e i c h n e t, dafl zumindest einige ■ 
Zellen (2,3,4). einen zentralen Transportroboter 1 10) 
mit vergrofterter Reichweite und' ein oder mehrere urn 
den Transportroboter- (10) gruppierte Arbeitsplat ze 
(5). aufweisen, wobei ■ an . der '.Schnittstelle (6.) zu. der 
oder den Nachbarzelle (n)* ein Puffer -(15) mit 
mehreren Lagerplat zen (17) fur Werkstucke (9) . 
angeordnet ist. ■ 

.Bearbeitungsanlage nach Anspruch 1, dadurch.- . 
g' e k e. n' z e i c h n e t, daft der ■ 

Transportroboter (10) -eine Reichweite von mindeste.ns 
2,80 nv, vorzugsweise von 3 iti oder rnehr aufweist.' 

Bearbeitungsanlage . nach Anspruch 1 oder 2/ dadurch 
g . eke n n z e i c h n e t, daft der 

.Transportroboter. (10) auf .einem Sockel (11) erhoht ... 
angeordnet ist. 

Bearbeitungsanlage nach Anspruch 1, 2 oder 3, 
' dadurch g e k e ri n z .e i c h "n e t, daft der . 

Transportroboter (10) auf die erste Drehachse I 
•.optimiert ist. '- \ 

Bearbeitungsanlage nach einem der Anspruche 1 .bis. .4, 
dadurch gekennzeich.net, da.fi der Puffer 
(15 ) starr ausgebildet i-st_. ' - 

Bearbeitungsanlage nach' einem der Anspruche 1 bis 5,' 
dadurch g e k e n n z e i c h ri*'e*t, daft der Puffer' 
(15) ..a Is' hochbauendes Recjal (16) ausgebildet. ist. 


• • • • • « 

* • • • • ' ♦ • . 
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7..) Bearbeitungsanlage- nach .einem der Anspruche 1 bis. 6, 
dadurch g e k' e n n z'eic h' n e t,' daft der Puffer 
(15) drei oder rnehr Lagerplatze (17) au.fweist. 

5. 8.j Bearbeitungsanlage nach einem der Anspruche 1 bis 7, 
dadurch g e k e ri n.z e i c h n e t,. daft der Puffer 
(15) einen Durchlaft (18) fiir Persorien oder ein 
Fordermittel" ( 19} aufweist. 

10 9..) \ Bearbeitungsanlage nach. einem der Anspruche 1 bis 8, 
dadurch g e k e n n z e i c.h n e' t, daft die Ein- ■ 
und/oder Ausgabestellen (7,8) fur die Werkstucke (9)' 
. oder fur Zulief erteile zumindest teilweise 
hophliegend angeordnet sind.- 

10.) Bearbeitungsanlage nach.- einem der "Anspruche 1 bis 9, 
dadurch g e k. e h n z e' i c h n e t, daft an 
zumindest einer Aus.gabes.t'elle (8) eine hochliegende 
Fordervo.rrichtung • ( 12) angeordnet ist. 

20 ■ ; . " ' ' .■ 

.11.) ■■ Bearbeitungsanlage. nach Ansp'ruch 9 Oder 10, -.dadurch " 
g e k e n" n z e i c 'h ; n e t, dafi die hochliegenden 
: - Ein- und/oder Ausgabestellen . (7 , 8 ) und 

Fqrdervorrichtung(en) (12) in einer .zweiten' Ebene 
25 ; .ob'erhalb der . Arbeit splat ze. ( 5 ) ' angeordnet sind. • 

12.) Bearbeitungsanlage nach' einem- der. Ansprtiche 1 bis 

11, dadurch g e k e n n z e i c .h n e t, daft an den 
Arbeitsplat zen (5). ein oder mehrere . 
30 . Bearbeitungsroboter (13) angeordnet sind. 
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